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Abstract of FR2827044 
A bottle inspection machine has a rotating 
carousel (1 1) with claws (9) gripping bottles (2) 
by the neck and moving them through the 
horizontal and back to the upright for transfer 
to the conveyer belt by other claws (42) or 
release to the discard output (45) if foreign , 
bodies were detected. 
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(54) PRO CEDE ET MACHINE POUR AMENER DES RECIPIENTS A DEFILER DEVANT UN POSTE DE DETECTION 
DE CORPS ETRANGERS. 

(5?) L'objet de Invention conceme un procede d'amenee 
derecipients a defiler devant un poste de detecton de la 
presence d'un corps etranger a finterieur des recipients, 

°° nS t amener successivement chaque recipient a un poste 
tfentree de la machine de manipulation comportant un car- 
rousel rotatif pourvu d'une serie de pinces de prehension 

(9)( a saisir au niveau du poste d'entree, par Intermedia tire 
cfune pince de prehension (9), parson col, chaque recipient 
(2) en position dressee, 

. a commander, sur une partie au moms d'un tour de ro- 
tation du carrousel, le mouvement de chaque pince de pre- 
hension (9) de maniere que successivement le recipient \d) 
plsse de la position dressee a une position senslblement 
horizontal, se trouve ramene dans une position mclinee in- 
teSaire entre la position sensiblement nonzontale et la 
position dressee, pour permettre son df filement dans cette 
position indinee devant le poste de detection, et apres le 
poste de detection, revienne dans une position dressee au 
niveau cf un poste de sortie. 
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La presente invention conceme le domaine technique de inspection d'articles 
creux ou recipients translucides ou transparents contenant un liquide egalement de 
nature transparents ou translucide envuede deceler a 1'interieur, la presence de corps 
' Strangers au sens general, de densite superieure a celle du liquide. 
5 " La presente invention vise plus precisement les moyens de manipulation de tels 
recipients, adaptes pour les amener a defiler successivement a haute cadence, devant 
un poste d'inspection decelant la presence de corps Strangers a 1'interieur des 
recipients. 

Une application paruculierement avantageuse de Invention conceme la 
10 manipulation a haute cadence de bouteilles en verre devant etre inspects afin de 
deceler la presence eventuelle de debris de verre susceptibles d'etre contenus a 

rinterieur des dites bouteilles. 

Dans le domaine visant la recherche de la presence de debris de verre a 
rinterieur de bouteilles, il a ete propos6 dans l'etat de la technique de nombreuses 

15 solutions techniques. Ainsi, il est connu d'assurer la manipulation des bouteilles de 
maniere a permettre de placer les corps etrangers dans une zone de confinement 
permettant de limiter l'inspection a cette zone de confinement. Ainsi, il a ete propose 
de manipuler les bouteilles de maniere a placer les corps etrangers dans l'epaule des 
bouteilles conformement a l'enseignement du document FR 2 725 274 ou dans le 

20 fond des recipients en consideration de la technique decrite par le brevet 
US 4 209 802. 

Cependant, le probleme technique qui se pose est celui de permettre d'inspecter 
les recipients avec une tres haute cadence de defilement tout en etant sur de placer 
les corps Strangers susceptibles d'etre presents dans les recipients, dans une zone 
25 d'inspection limitee par rapport a la taille du recipient et pour laqueUe les corps 
Grangers peuvent etre, a l'aide d'un systeme de vision par camera, distingues par 
rapport aux nombreuses gravures ou marques apparaissant sur les recipients tels que 
des crans, des perles de code ou des joints de moule. 

La presente invention vise done a apporter une solution technique au probleme 

30 enonc6 ci-dessus. 

Pour atteindre un tel objectif la presente invention conceme un precede pour 
amener des recipients, par rintermediaire d'une machine de manipulation, a defiler 
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devant un poste de detection de la presence dim corps Stranger a l'mterieur des 
recipients caracteris6 en ce qu'il consiste : , 

. a amener successivement chaque recipient dans une position dressee a un 
' poste d'entree de la machine de manipulation comportant un carrousel 
5 rotatif muni d'une serie de pinces de prehension reparties 

circonferenciellement les unes a c6te des autres, 
. a saisir au niveau du poste d'entree, par rmterm6diaire d'une pince de 

prehension, par son col, chaque recipient en position dressee, 
. a commander, sur une partie au moins d'un tour de rotation du carrousel, le 
10 mouvement de chaque pince de prehension de maniere que successivement 

le recipient: 

- passe par la position dressee a une position sensiblement 
horizontale, 

- se trouve ramene dans une position inclinee intermediaire entre la 
15 position sensiblement horizontale et la position dressee, pour 

permettre son defilement dans cette position inclinee devant le 
poste de detection, 

- et apres le poste de detection revienne a une position dressee au 
niveau d'un poste de sortie, 

20 • et au poste de sortie : 

- a commander chaque pince pour relacherle recipient, 

- a assurer rejection des recipients dans lesquels la pr6sence de corps 
etrangers a ete detectee. 

Un autre objet de l'invention est de proposer une machine de manipulation de 
25 recipients assurant leur defilement devant un poste de detection de la presence d'un 
corps 6tranger a l'int6rieur desdits recipients caracterisee en ce qu'elle comporte : 

• un carrousel rotatif pourvu d'une serie de pinces de prehension reparties 
circonferenciellement les unes a cote des autres et montees chacune 
articulee selon un axe horizontal pour saisir un recipient par son col, 
30 • un poste d'entree adapte pour amener successivement des recipients en 

position dressee, a etre saisis par les pinces de prehension, 
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• un poste de detection de la presence de corps etrangers a l'interieur des 
r6cipients disposes fixement en relation de proximite du carrousel afm de 

i 

voir defiler successivement les recipients, 

• une rampe de commande du mouvement des pinces cooperant avec une 
fourchette equipant chaque pince, la rampe de commande s'etendant 
fixement k la circonffcrence du carrousel selon une conformation adapt6e 
de maniere que lors d'un tour de rotation du carrousel, chaque recipient 
saisi par une pince : 

- passe de la position dressSe a une position sensiblement 

horizontale, 

- se trouve ramen£ dans une position inclinee interm6diaire entre la 
position sensiblement horizontale et la position dressde pour 
permettre son d6filement dans cette position inclinfie devant le 
poste de detection, 

- revienne, apres le poste de detection, a une position dress6e au 
niveau d'un poste de sortie oil chaque pince relache le recipient, 

* et un poste de sortie comportant une etoile de prise en charge des 
recipients permettant de transferer, (Tune part, les recipients contenant des 
coips etrangers vers une sortie Rejection et, d'autre part, les recipients ne 
contenant pas de corps Grangers vers un convoyeur de sortie. 
Selon un autre aspect de Invention, il apparatt le besoin de disposer dHrne 
machine de manipulation con9ue pour permettre d'ejecter de maniere sQre, de la ligne 
de convoyage, les recipients dans lesquels des corps etrangers ont et6 d&ect£s, cette 
machine etant adaptee par ailleurs pour s ? int6grer facilement dans une ligne 
d'embouteillage. 

Pour atteindre cet objecti£ la machine de manipulation selon Pinvention est 
caracterisfe en ce que Petoile de prise en charge est pourvue, en relation de chaque 
alv6ole de r&eption d'un recipient, d'une pince de prise pilotee par des moyens de 
commande relics au poste de detection et adaptes pour commander les pinces de 
prise de maniere, d'une part, k saisir les recipients pour lesquels le poste de detection 
n'a pas d6cel6 k 1'interieur des recipients la presence de corps etrangers en vue 
d'assurer leur transfert jusqu'a un convoyeur de sortie et, d'autre part, k ne pas saisir 
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ies recipients pour lesquels le poste de detection a decele la presence de corps 
6trangers k Vinterieur des recipients pour permettre leur transfert jusqu'a une sort* 
Rejection. 

Diverses autres caracteristiques ressortent de la description faite ci-dessous en 
5 reference aux dessins annex6s qui montrent, a titre d'exemples non Ihnitatifs, des 
formes de realisation de l'invention. 

La fig. 1 est une vue schematise de dessus d'une machine de manipulation 

conforme a l'invention. 

Les fig. 2 a 4 sont des vues sch6matiques en elevation montrant differentes 
10 positions dim recipient manipule par la machine conforme a l'invention. 

Tel que cela ressort plus precisement de la fig. 1, l'objet de l'invention conceme 
une machine de manipulation 1 adaptee pour amener des recipients 2 tels que des 
bouteilles en verre dans l'exemple illustre, a d6filer successivement a haute cadence, 
devant un poste de detection Pd qui ne sera pas decrit plus precisement car il ne felt 
15 pas partie de l'objet de l'invention. Le poste de detection Pd assure la prise d'images 
par une camera et le traitement des images de maniere a detecter a Knterieur des 
bouteilles 2, la presence d'un corps Stranger au sens g6neral, de densite superieure a 
celle du liquide. Ce poste de detection Pd est concu notamment pour deceler, en tant 
que corps etranger, un debris de verre. 
20 De preference, la machine 1 est destinee a 6tre intercalee dans une chaine de 

conditionnement de bouteilles 2 amenSes par un convoyeur d'entree 3 jusqu'a un 
poste d'entree 4 de la machine 1 Le poste d'entree 4 comporte une vis espaceuse S de 
type connu qui donne aux bouteilles 2 successives un espacement et une vitesse de 
defilement predetermine de maniere a synchroniser les bouteilles 2 avec des 
25 alveoles formees a la pdripherie d«une etoUe d'entree rotative 7. De maniere connue, 
l'etoile d'entree 7 entralne les bouteilles 2 selon une trajectoire en demi cercle, qui 
coupe celle de pinces de prehension 9 montees a la peripherie d'un carrousel 11 
entraine en rotation autour d'un axe sensiblement vertical 12. 

Les pinces de prehension 9 sont reparties a la circonference du carrousel 11 les 
30 unes a c6te des autres de maniere a amener les bouteilles 2, aprfes moins d'un tour de 
rotation du carrousel 11, jusqu'a un poste de sortie 14 dont une description d6taillee 
sera effectuee dans la suite de la description. 
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Tel que cela apparait plus precisement sur les fig. 14 4, chaque pince de 
prehension 9 est montee articulee selon un axe 17 sensiblement horizontal porte par. 
une fourche 18 amenagee a l'extremite dHin bras 19 s'etendant radialement a partir du 
' carrousel' 11.' Chaque pince de prehension 9 est constituee par exemple 
5 conformement k la description du brevet EP 0 477 352. Ainsi, chaque pince de 
prehension 9 comporte au moms un, et de preference deux mors 21 arucules chacun 
selon un axe 22 sur un corps 23 pourvu de deux ailes s'articulant sur l'axe 17. Chaque 
mors 21 est equipe dun profil interchangeable 24 adapte pour assurer une bonne 
prise de la bouteille 2 par son col. Les mors 21 sont commandes par un coulisseau 25 
10 pour etre deplaces l'un par rapport k l'autre entre une position de prehension d'une 
bouteille 2 et une position de relachement d'une bouteille 2. Les mouvements du 
coulisseau 25 sont transmis au mors 21 par rintermediaire de moyens de 
transmission comprenant pour chaque mors 21, un tenon mobile porte par le 
coulisseau et cooperant avec une rampe amenagee sur un mors et inclinee par rapport 
15 a l'axe de deplacement du coulisseau 25. 

Le coulisseau 25 est rappele elastiquement en permanence par un ressort de 
rappel non represente, vers la position de prehension d'une bouteille 2. Chaque 
coulisseau 25 est deplace pour permettre d'occuper la position de relachement a l'aide 
d'une came 29 s'etendant sur un secteur Si du carrousel 11, situe en relation des 
20 postes d'entree 4 et de sortie 14 qui sont places sensiblement cote a cdte selon le 
pourtour du carrousel 11. En dehors des postes d'entree 4 et de sortie 14, les 
coulisseaux 25 des pinces 9 sont rappeles elastiquement pour occuper leur position 
de prehension d'une bouteille 2. 

Selon une autre caracteristique avantageuse de l'invention, la machine 1 
25 comporte une rampe 30 de commande du mouvement des pinces 9, cooperant avec 
une fourchette 31 s'etendant a partir de chaque corps 23 des pinces. La rampe de 
commande 30 s'etend de maniere fixe a la circonference du carrousel 11 de manieTe a 
permettre aux pinces 9 de d6crire un mouvement permettant d'amener de maniere 
sure les corps dtrangers dans une zone determinee de la bouteille 2 lorsque cette 
30 derniere passe devant le poste de detection Pd. Le mouvement des bouteilles 2 
effectue selon un tour de carrousel est ddcrit en relation plus precisement des fig. 2 
a 4. 
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Ainsi, tel que cela ressort plus prdcisfement de la fig. 2, chaque bouteiUe 2 en 
sortie de l'etoile d'entree 7 se trouve en position dressee, c'est-a-dire avec le col 
dirig6 vers le haut. A cet 6gard > la rampe de commande 30 s'etend sur le secteur S, de 
la circonference du carrousel 11 sitae en relation des postes d'entree 4 et de sortie 14, 
5 de maniere que les pinces 9 puissent respectivement saisir et relicher les bouteilles 2 
qui se trouvent en position dressee. Sur ce secteur S„ les pinces 9 sont situfies en 
dessous de l'axe d'articulation 17, avec les mors 21 s'etendant sensiblement 
horizontalement pour permettre la prehension et le relachement des bouteilles 2 en 
position dressee. 

10 Apres l'etoile d'entree 7, la rampe de commande 30 presente un deuxieme 

secteur S z contigu au secteur S, et s'etendant sur une circonference donn6e du 
carrousel 11 selon une conformation adaptee de maniere que chaque pince 9 pivote 
autour de l'axe 17 en vue que la bouteille 2 passe de la position dressee a une 
position sensiblement horizontale tel qu'illustre a la fig. 3. La bouteille 2 subit ainsi 

15 sur le deuxieme secteur S, un pivotement de 90° (dans le sens horaire sur les 
dessins). 

La rampe de commande 30 possede un troisieme secteur S 3 contigu au 
deuxieme secteur et adapt* de maniere qu'au terme de ce secteur S 3 qui est sitae 
avant le poste de detection Pd dans le sens de giration du carrousel 11, les bouteilles 

20 2 se trouvent ramenees dans une position intermediaire entre la position horizontale 
et la position dressee. De preference, la bouteille occupe une position inclmee dto 
angle compris entre 35° et 45° et de preference egal a 40° par rapport a la verticale 
(fig. 4). Bn d'autres termes, la bouteille 2 subit ainsi, sur le troisieme secteur S 3 , un 
pivotement, pour une inclinaison de 40°, egal a 50° (dans le sens anu-horaire sur les 

25 dessins). 

Le passage de la bouteille 2 de la position horizontale a cette position 
intermediaire est effectue rapidement pour permettre au corps etranger de se situer 
dans une zone d6terminee de confinement, situee a la jonction du corps et du talon de 
la bouteille 2, appelee 6galement jable. La scrutation de la zone de confinement est 
30 suffisante pour detecter la presence 6ventuelle de corps etrangers qui sous l'effet de 
la pesanteur sont conduits inevitablement vers le fond de la bouteille. Cette 
scrutation est effectuee par le poste de detection Pd. 



1 
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Ainsi, la rampe de commande 30 possede un quatrieme secteur S 4 contigu au 
troisieme secteur S 3 s'6tendant en relation entre Tentree et la sortie du poste de 
detection Pd de maniere que les bouteilles defiient devant le systeme de vision du 
poste detection, dans une position inclinee stable definie ci-dessus. 
5 La rampe de commande 30 coniporte 6galement un cinquieme secteur S 5 

contigu au quatrieme secteur S 4 et adapte de maniere que les bouteilles 2 reviennent 
dans une position dressee au poste de sortie 14 (fig. 2). Sur ce cinquieme secteur S 5 , 
entre la sortie du poste de detection Pd et le poste de sortie 14, chaque bouteille 2 
pivqte dans 1'exemple consider* de 40° pour revenir en position dressee. 
10 Tel que cela ressort plus precisement sur la fig. 1, le poste de sortie 14 

comporte une etoile de prise en charge 40 des bouteilles 2 en position dressee et 
relachee par les pinces de prehension 9. Selon une caracteristique preferee de 
realisation, l'etoile de prise en charge 40 est pourvue en relation de chaque alveole 41 
de reception d«une bouteille 2, dune pince de prise 42 representee uniquement par 
1 5 son axe. De preference, ces pinces de prise 42 assurent la prehension des bouteilles 2 
par leur corps. Le fonctionnement de ces pinces de prise 42 est assure par des 
moyens de commande non represent qui sont relies au poste de detection Pd. Ces 
moyens de commande permettent de piloter les pinces de prise 42 de maniere dMne 
part, a saisir les bouteilles 2 pour lesquelles le poste de detection Pd n'a pas decele a 
20 l'interieur des bouteilles 2 la presence de corps etrangers et, d'autre part, a ne pas 
saisir les bouteilles 2 pour lesqueUes le poste de detection Pd a decele la presence a 
l'interieur des bouteilles de corps etrangers. 

Ainsi, dans le cas ou une bouteille 2 est detectee sans defaut, cette bouteille 2 
est prise en charge par la pince de prise 42 pour assurer son transfert, par l'etoile de 
25 sortie 40, jusqu'a un convoyeur de sortie 44. A ce niveau, la pince de prise 42 est 
commandde en relachement. Dans le cas ou une bouteUle 2 est detectee defectueuse, 
la pince 42 associee a l'alveole la recevant, n'est pas commandee en prehension de 
sorte que l'6toile de prise en charge 40, au cours de sa rotation, entraine 
naturellement la bouteille 2 jusqu'a une sortie d'ejection 45. Un tel precede dejection 
30 permet done d'amener au convoyeur de sortie uniquement les bouteilles, considered 
comme bonnes meme si une pince de prise 42 est defectueuse. En effet, dans le cas 
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ou une pince de prise 42 n'est plus en etat de marche, la bouteille 2 se trouve amenee 
directement vers la sortie d'ejection 45. , 
Selon une caracteristique preferee de realisation, le poste d'entree 4 comporte 
' des moyens 50 <fc rinc age du corps et du fond des bouteilles 2. Selon cette variante 
5 pref6r6e de realisation, le carrousel rotatif 11 est equipe entre le poste d'entree 4 et le 
poste de detection Pd, d'un poste fixe 51 de sechage des bouteilles, constitue par des 
buses de soufflage d'une lame d'air. 

La machine de manipulation 1 decrite ci-dessus, permet de mettre en oeuvre un 
proc6de de manipulation des bouteilles qui decoule de la description qui precede. La 
10 machine selon la revendication permet ainsi d'amener a defiler, a haute cadence, des 
recipients dans une position determinee stable, devant un poste de detection en vue 
de d&ecter de manure sure la presence de corps etrangers a l'interieur des recipients. 
De plus, cette machine presente un encombrement limite tout en assurant rejection 
de maniere sure des recipients consideres d6fectueux. Bien entendu, une telle 
15 machine 1 peut 6tre equipee de divers autres postes de controle des bouteilles 
pouvant subir une manipulation les placant dans une position adaptee a la nature du 
contrdle efFectu6. 

L'invention n'est pas limitee aux exemples decrits et representes car diverses 
modifications peuvent y 6tre apporttes sans sortir de son cadre. 
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RE VENDI C ATI ONS 

1- Precede d'amenee de recipients, par l'intermediaire dune machine de 
manipulation (1), a defiler devant un poste de detection (Pd) de la presence dun 
corps etranger a l'interieur des recipients, caracterise en ce quHl consiste : 

. a amener successivement chaque recipient dans une position dressee a un 
poste d'entree (4) de la machine de manipulation comportant un carrousel 
rotatif (11) pourvu dhine serie de pinces de prehension (9) reparties 
circonferenciellement les unes a cote des autres, 
. a saisir au niveau du poste d'entree (4), par l'intermddiaire d'une pince de 

prehension (9), par son col, chaque recipient (2) en position dressee, 
. a commander, sur une partie au moins dtin tour de rotation du carrousel, le 
mouvement de chaque pince de prehension (9) de maniere que 
successivement le recipient (2) : 

- passe de la position dressee a une position sensiblement 

horizontale, 

- se trouve ramene dans une position inclinee intennediaire entre la 
position sensiblement horizontale et la position dressee, pour 
permettre son ddfilement dans cette position inclinee devant le 
poste de detection, 

- etapresle poste de detection, revienne dans une position dressee au 
niveau d'un poste de sortie, 

* et au poste de sortie : 

- a commander chaque pince (9) pour relacherle recipient (2), 

- a assurer rejection des recipients (2) dans lesquels la presence de 
corps etrangers a ete detectee. 

2 - Precede selon la revendication 1, caracterise en ce qu'U consiste, au poste de 
sortie (14) apres le rel&chement des recipients (2) par les pinces (9) 4 commander des 
pinces de prise (42) de maniere : 

• a saisir les recipients (2) pour lesquels le poste de d&ection (Pd) n'a pas 
decele la presence a rinterieur de corps etrangers pour assurer leur 
transfert jusqu'fc un convbyeur de sortie (44), 
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. ane pas saisir les recipients pour lesquelsle poste de detection a decel61a 
presence a Vinterieur de corps etrangers, pour permettre leur transfert 
jusqu'a une sortie d'ejection (45). 

3 - Procede selon la revendication 2, caracterise en ce qu'il consiste a saisir, par 
les pinces de prise (42), les recipients (2) an niveau de leur corps. 

4 - Proc6de selon la revendication 1, caracterise en ce qu'il consiste : 

. a rincer le corps et le fond des recipients (2) au poste d'entree (4), 
• et a secher les recipients (2) avant leur defilement devant le poste de 
d6tection (Pd). 

5 - Machine de manipulation de recipients (2) assurant leur defilement devant un 
poste de detection (Pd) de la presence d'un corps etranger a 1'interieut desdus 
recipients (2), caracterisee en ce qu'elle comporte : 

. un carrousel rotatif (11) pourvu dWe serie de pinces de prehension (9) 
parties circonfdrenciellement les unes a c6te des autres et montees 
chacune articulee selon un axe horizontal (17) pour saisir un recipient par 
son col, 

. un poste d'entree (4) adapte pour amener successivement des recipients (2) 
en position dressee, a etre saisis par les pinces de prehension (9), 

. un poste de detection (Pd) de la presence de corps etrangers a Vinterieur 
des recipients, dispose fixement en relation de proximite du carrousel (11) 
afin de voir defiler successivement les recipients, 

. une rampe de commande (30) du mbuvement des pinces (9) cooperant 
avec une fourchette (31) equipant chaque pince (9), la rampe de 
commande s'etendant fixement a la circonf6rence du carrousel selon une 
conformation adapt6e de maniere que, lors d'un tour de rotation du 
carrousel, chaque recipient (2) saisi par une pince (9) : 

- passe de la position dressee a une position sensiblement 
horizontale, 

- se trouve ramene dans une position inclinee intermediaire entre la 
position sensiblement horizontale et la position dressee pour 
permettre son defilement dans cette position inclinee devant le 
poste de detection (Pd), 



2827044 

11 

- revienne, apres le poste de detection, a. line position dressee au 
niveau tfun poste de sortie (14) ou chaque pince relache le 
recipient,,.. 

• etun poste de sortie (14) comportant une etoile (40) de prise en charge des 
5 ' ' recipients permettant de transferer, d*une part, les recipients (2) conteriant 

des corps etrangers vers une sortie d'ejection (45) et, d'autre.part, les 
recipients ne contenant pas de corps etrangers vers un convoyeur de 
sortie (44). 

6 -Machine de manipulation selon la revendication 5, caracterisee en ce que 
10 l'etoile de prise en charge (40) est pourvue en relation de chaque alveole (41) de 
reception d'un recipient, dhrne pince de prise (42) pilotee par des moyens de 
commande relies au poste de detection (Pd) et adaptes pour commander les pinces de 
prise (42) de maniere d«une part, a saisir les recipients pour lesquels le poste de 
detection n'a pas decel6 a l'interieur des recipients la presence de corps etrangers en 
15 vue d'assurer leur transfert jusqu'a un convoyeur de sortie (44) et, d'autre part, a ne 
pas saisir les recipients pour lesquels le poste de detection a decele la presence a 
l'interieur des recipients de corps etrangers pour permettre leur transfert jusqu'a une 

sortie d'ejection (45),. 

7 - Machine de manipulation selon la revendication 6, caracterisee en ce que les 
20 pinces de prise (42), equipant l'etoile de sortie et d'ejection (40) sont adapttes pour 

saisir le corps des recipients. 

8 - Machine de manipulation selon la revendication 5, caracterisee en ce que le 
poste d'entrec (4) comporte des moyens de rincage (50) du corps et du fond des 
recipients et en ce que le carrousel rotatif (11) est equipe entre le poste de detection 

25 (Pd) et le poste d'entree (4), d'un poste fixe (51) de sechage des recipients. 
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